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Die Erfindung betrifft eine Einrichtung in einem Fahr- 
zeug zur Bestimmung der aktuellen geografischen Posi- 
tion des Fahrzeugs gemaB dem Gattungsbegriff des Pa- 
tentanspruchs 1. 

In der DE40 33 527A1 werden Einrichtungen be- 
schrieben, mit denen die aktuelle Fahrzeugposition er- 
mittelbar ist. Derartige Systeme werden beispielsweise 
dazu eingesetzt, den Ftihrer eines Fahrzeugs im Sinne 
einer automatisierten Zielfiihrung fortlaufend mit Infor- 
mationen iiber den einzuschlagenden Fahrweg zu ver- 
sorgen. Eine gattungsgemaBe Einrichtung umfaBt eine 
Empfangseinrichtung fur die Signale eines Satellitenna- 
vigationssystems, eine Einrichtung zur Errechnung der 
aktuellen Fahrzeugposition anhand der empfangenen 
Satellitensignale und eine Speichereinrichtung fur eine 
digitalisierte StraBenkarte. AuBerdem ist eine Hilfssen- 
sorik (Dead- Reckoning-System) vorgesehen, das auf der 
Basis eines vom Satellitennavigationssystem unabhangi- 
gen MeBsystems Daten liefert, die eine alternative Er- 
mittlung der befahrenen Wegstrecke ermoglicht 

Satellitennavigationssysteme, die urspriinglich nur fur 
den millitarischen Einsatz installiert wurden (z. B. GPS), 
konnen unter zivilen Nutzungsbedingungen nur mit ei- 
ner bewuBt eingebauten Verschlechterung der MeBge- 
nauigkeit angewendet werden. Die Positionsgenauig- 
keit liegt mit einer Wahrscheinlichkeit von 95% bei et- 
wa 100 m. Systeme auf der Basis der Satellitennaviga- 
tion werden in zunehmenden MaBe im StraBenverkehr 
als elektronische Wegweiser und insbesondere auch fur 
das Flottenmanagement groBerer Fuhrparks eingesetzt 
Die Genauigkeit der Satellitennavigation wird nicht nur 
durch die absichtliche Verzerrung der ausgesendeten 
Satellitensignale, sondern auch durch die Bedingungen 
beim Empfang durch das Fahrzeug wesentlich beein- 
fluBt. In diesem Zusammenhang spielen Reflexionen 
und Abschattungen der Signale durch Bauwerke (z. B. 
Gebaude, Tunnel, Briicken) eine negative Rolle. Insbe- 
sondere gilt dies fur Innenstadte mit vergleichsweise 
engen StraBenschluchten, wo es andererseits gerade auf 
eine hohe Ortungsgenauigkeit ankommt, um dem Fahr- 
zeug beispielsweise die richtige von mehreren dicht hin- 
tereinander liegenden Abzweigmdglichkeiten anzuzei- 
gen. Der negative EinfluB zeigt sich besonders bei lang- 
samer Fahrt in typischen Positionsspriingen von bis zu 
100 m. Beim Befahren von Tunneln wird der Kontakt zu 
den Satelliten sogar vollstandig unterbrochen, so daB 
aus der Satellitennavigation allein uberhaupt kein ge- 
naues Positionssignal mehr bestimmbar ist. 

Um diese negativen Einfliisse zu beherrschen, ist es 
wie erwahnt bekannt, eine Positionsfortschreibung und/ 
oder eine Erhohung der Genauigkeit der Ergebnisse der 
Satellitennavigation durch Verwendung von MeBsigna- 
len aus einer Hilfssensorik, die von der eigentlichen Sa- 
tellitennavigation vollig unabhangig ist, vorzunehmen. 
Fur eine solche Dead-Reckoning-Sensorik ist die Ver- 
wendung von Radsensoren (fur Weg und/oder Ge- 
schwindigkeit), von Drehwinkelgebern und von Be- 
schleunigungssensoren bekannt 

Aufgabe der Erfindung ist es, eine gattungsgemaBe 
Einrichtung im Hinblick auf eine andersartige Hilfssen- 
sorik weiterzubilden, wobei eine hohe MeBgenauigkeit 
gewahrleistet und eine Realisierung zu geringen Kosten 
moglich sein soil. 

Gel6st wird diese Aufgabe durch die Merkmale des 
Patentanspruchs 1. Vorteilhafte Weiterbildungen der 
Erfindung sind in den Unteranspriichen 2 bis 10 angege- 



ben. 

Zur Optimierung der Ergebnisse eines Satellitennavi- 
gationssy.stems fur die Fahrzeuganwendung sieht die 
Erfindung alternativ zu einer herkommlichen^ Pead- * 
5 Reckoning-Sensorik einen optischen Sensor vor. Unter 
einem optischen Sensor ist eine Bilderfassungseinheit 
(Kamera) mit vorzugsweise integrierter einfacher Bild- 
auswerteeinheit zu verstehen. Die heutige CMOS-Tech- 
nologie ermoglicht es beispielsweise, die benotigten 

io Funktionalitaten auf einem einzigen Chip zusammenzu- 
fassen. Dadurch wird eine Herstellung der benotigten 
Komponenten zu auBerst geringen Kosten moglich. Der 
optische Sensor kann z. B. in der Antenne der Emp- 
fangseinrichtung fiir die Satellitensignale auf dem Dach 

is des Fahrzeugs vorzugsweise "mit Blick" nach vorne 
oder hinten oder auch in einem Scheinwerfer des Fahr- 
zeugs integriert sein. In diesem Zusammenhang ist es 
mdglich, den optischen Sensor als Teil einer Steuerein- 
richtung zur Beeinflussung der Einstellung des Abblend- 

20 lichtes auszubilden. Er kann dabei auch noch zusatzliche 
Funktionen z. B. als Abstandsmesser fiir Parkmanover 
(Riickfahrhilfe) ubernehmen. Er kann auch Teil eines 
elektronischen Ersatzsystems (Kamera und Bildwieder- 
gabeeinheit) fiir einen Fahrzeugruckspiegel oder sogar 

25 Bestandteil eines umfassenden Regelsystems sein, das 
ein Fahrzeug selbsttatig auf einer Fahrtrasse lenkt. Fiir 
den erfindungsgemaflen Einsatzzweck erfaBt der Sen- 
sor grob klassifizierte "Fahreindrucke" wie z. B. "Fahr- 
zeug stent", "Fahrzeug fahrt geradeaus" "Fahrzeug 

30 biegt links/rechts ab", "Fahrzeug durchfahrt Tunnel" 
Diese Informationen konnen in der integrierten Bildaus- 
werteeinheit durch einfache Pixeloperationen innerhalb 
relevanter Bildbereiche gewonnen werden. In Verbin- 
dung mit einer digitalisierten StraBenkarte konnen die 

35 ermittelten Sensordaten der Recheneinrichtung, die die 
Signale aus der Empfangseinrichtung verarbeitet, als 
zusatzliche EingangsgroBen zur genaueren Positionsbe- 
rechnung dienen. Die sich aus der digitalisierten Stra- 
Benkarte ergebenden Streckenverlaufe und ggf. zusatz- 

40 lich gespeicherte Daten (z. B. Tunnels trecken, Eisen- 
bahnbriicken, markante Hochbauten) konnen mit den 
nach Art des menschlichen Auges gewonnenen charak- 
teristischen optischen Informationen (z. B. Linkskurve, 
Rechtskurve, linke oder rechte StraBenabzweigung) 

45 verglichen werden und fuhren auf diese Weise zu einer 
hochgenauen Bestimmung der aktuellen geografischen 
Position. Die Positionsberechnung wird dadurch auch 
bei ungiinstigen Umgebungsbedingungen (z. B. Hauser- 
schluchten, Tunnel) ermoglicht 

50 

Patentanspruche 

1. Einrichtung in einem Fahrzeug zur Bestimmung 
der aktuellen geografischen Fahrzeugposition mit 
55 — einer Empfangseinrichtung fiir Signale ei- 

nes Satellitennavigationssystems, 

— einer Recheneinrichtung zur Auswertung 
der Satellitensignale, 

— einer Speichereinrichtung fiir eine digitali- 
60 sierte StraBennetzkarte, 

— einer Speichereinrichtung fiir Daten der 
geografischen Fahrzeugposition und mit 

— einer Hilfssensorik (Dead-Reckoning-Sen- 
sorik) zur Fortschreibung und/oder Verbesse- 

65 rung der Genauigkeit der aktuellen Fahrzeug- 

position auf der Basis von MeBwerten, die un- 
abhangig vom Satellitennavigationssystem er- 
faBt werden, 
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dadurch gekennzeichnet, 

daB die Hilfssensorik einen optischen Sensor mit 
einer Bildauswerteeinheit umfaBt, die auf die Wahr- 
nefimung charakteristischer optischer Merkmale 
aus der unmittelbaren Umgebung der vom Fahr- 5 
zeug aktueil befahrenen Strecke programmiert 1st, 
und 

daB die Recheneinrichtung anhand vorgegebener 
Daten uber charakteristische optische Merkmale, 
die in der digitalen StraBennetzkarte zusatzlich zu to 
den geografischen Daten gespeichert oder aus die- 
sen abieitbar sind, durch Vergleich mit den von dem 
optischen Sensor erfaBten Daten eine genaue Posi- 
tionsbestimmung vornimmt. 

2. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- js 
zeichnet, daB der optische Sensor mit der Bildaus- 
werteeinheit auf einem elektronischen Chip ange- 
ordnet ist. 

3. Einrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der optische Sensor in CMOS-Tech- 20 
nik ausgefuhrt ist. 

4. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Bildauswerteein- 
heit die charakteristischen optischen Merkmale 
durch einfache Pixeloperationen innerhalb relevan- 25 
ter Bildbereiche gewinnt 

5. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Bildauswerteein- 
heit auf die Erkennung grober optischer Fahrein- 
drucke, insbesondere von Fahrtrichtungsanderun- 30 
gen, Geschwindigkeitsanderungen und Helligkeits- 
anderungen eingerichtet ist. 

6. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, daB der optische Sensor 

in eine zur Empfangseinrichtung der Sateilitensi- 35 
gnale gehorige, insbesondere im Dach des Fahr- 
zeugs montierte Antenne integriert und insbeson- 
dere mit Blickrichtung nach vorne oder hinten ge- 
richtet ist 

7. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 5, 40 
dadurch gekennzeichnet, daB der optische Sensor 
Teil einer Steuereinrichtung zur Beeinflussung der 
Einstellung des Abblendlichts des Fahrzeugs ist 

8. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, daB der optische Sensor 45 
Teil eines Systems zur selbsttatigen Fahrzeuglen- 
kung auf einer Fahrtrasse ist 

9. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB der optische Sensor 
Teil eines Systems zur Abstandserkennung beim 50 
Ruckwartsfahren (Ruckfahrhilfe) ist 

10. Einrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, daB der optische Sensor 
Teil eines elektronischen Ersatzsystems fur einen 
Fahrzeugriickspiegel ist 55 
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